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Abstract of FR2820659 

The invention relates to an automatic pool 
cleaner of the type that comprises, in particular, a 
body (1), two suction pipes (41, 42) that open into 
in the body (1 ) by means of two valve seats (31 , 
32) and an oscillating shutter-type element (30) 
between the two valve seats {31 , 32). The 
inventive device also comprises elastic elements, 
such as blades (61 1 , 621 , 622) which elastically 
move the oscillating plug (30) away from each of 
the valve seats (31 , 32). According to the 
invention, the automatic cleaner can be started 
using very low suction. 
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@) ROBOT NETTOYEUR DE PISCINE A SENSIBILITE D'AMORCAGE ELEVEE. 




L'invention concerne un robot de nettoyage automati- 
que de piscine, du type de ceux qui comprennent notam- 
ment un corps (1), deux conduits d'aspiration (41, 42) 
debouchant dans le corps (1 ) a. travers deux sieges de cla- 
pet (31, 32), et un obturateur (30) oscillant entre les deux 
sieges de clapet {31 , 32). 

Le robot selon l'invention comprend en outre des orga- 
nes elastiques, tels que des lames {61 1 , 621 , 622), qui ecar- 
tent elastiquement I'obturateur oscillant (30) de chacun des 
sieges de clapet (31, 32). 

Le robot selon l'invention peut etre amorc6 par une as- 
piration trfcs faible. 
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La pr^sente invention concerne, de fa^on generale, 
le domaine des equipements d'entretien de piscine. 

Plus precisement, l f invention concerne un robot de 
nettoyage automat ique de piscine, comprenant au moins un 
corps creux, un obturateur oscillant loge dans le -corps, 
et des premier et second conduits d' aspiration presentant 
des premieres extremites respectives et des secondes 
extremites respectives, les premieres extremites 
respectives des conduits d 1 aspiration debouchant dans le 
corps creux & travers des premier et second sieges de 
clapet respectifs, les secondes extremites respectives 
des conduits d' aspiration etant reliees a une tuyauterie 
commune d 1 aspiration, et 1' obturateur oscillant adoptant 
alternativement , en fonctionnement, -des premiere et 
seconde positions d 1 obturation dans lesquelles il obture 
respectivement les premier et second sieges de clapet. 

Les robots de ce type sont bien connus dans l'art 
an-erieur, comme le montre par exemple le document de 
brevet FR 2 302 151. 

Les robots de ce type, qui comprennent un clapet 
instable mis en mouvement par une depression, presentent 
de nombreux a vantages . 

lis sont notamment plus legers, de fatpon generale, 
que les robots fonctionnant avec une source d'eau sous 
pression, de sorte qu'ils peuvent curer non seulement les 
fonds plats d'une piscine, mais egalement les rampes et 
meme les parois verticales de celle-ci. 

De surcroit , les robots alimentes en depression ont 
l'avantage de ne comporter qu'un tres petit nombre <ie 
pieces mobiles simples, et presentent une excellente 
robustesse vis-a-vis de toute cause d 1 encrassement ou 
d'usure, en comparaison avec les robots alimentes en 
pression, qui utilisent en general des composants sujets 
a des defaillances diverses, tels que des helices, des 
courroies et des roulements a billes. 

En revanche, alors que les robots alimentes en 
pression sont immediatement operationnels a leur mise en 
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marche, les robots aliment£s en depression sont en 
general sujets a des defauts d'amorgage, qui ne peuvent 
etre regies que par des manipulations suppl^mentaires . 

L 1 invention, qui se situe dans ce contexts , a pour 
but de proposer un robot de nettoyage qui, bien 
qu'alimente en depression, est amorce a coup sur avec une 
depression ext remement faible. 

A cette fin, le robot de l 1 invention, par ailleurs 
conforme a la definition gen^rique qu'en donne le 
preambule ci-dessus, est essentiellement caracterise en 
ce qu'il comprend en outre des moyens Elastiques ecartant 
elastiquement l'obturateur oscillant de chacune de ses 
premiere et seconde positions d' obturation. 

L'obturateur est par exemple conforme en coin et 
presente des premiere et seconde faces principales 
d 1 obturation se rejoignant pour former une arete commune, 
les premiere et seconde faces d' obturation venant 
alternativement obturer, en f onctionnement , les premier 
et second sieges de clapet respectifs. 

De preference, le corps creux presente, entre les 
deux sieges de clapet, un logement formant pivot, et 
1' arete de l'obturateur est rnontee a pivotement dans ce 
logement . 

Pour faciliter le mouvement de pivotement de 
1 1 obturateur , 1 1 arete de 1 1 obturateur , le logement 
formant pivot, ou l f un et 1 1 autre present ent 
avantageusement une forme au moins partiellement 
cylindrique. 

Dans le mode de realisation prefere de I 1 invention, 
les premier et second sieges de clapet comprennent des 
premiere et seconde surfaces planes entourant les 
premieres extremites respect ives des conduits 
d 1 aspiration, et les moyens elastiques comprennent des 
premiers et seconds moyens elastiques respect ivement 
comprimes, au moins alternativement, entre la premiere 
surface plane et la premiere face d 1 obturation, et entre 
la seconde surface plane et la seconde face d 'obturation . 
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Ces moyens elastiques compr-ennent par exemple au 
moins une lame elastique cambree disposee en regard de 
chaque face d l obturation de 1 1 obturateur , et liee a 
I'obturateur ou au corps creux. 

Dans le cas ou chaque face d 1 obturation presente 
une depression cent rale definissant, sur cette face, deux 
bords adjacents a l'arete et mutuellement paralleles, les 
moyens elastiques peuvent comprendre, sur cha<jue face 
d f obturation de I'obturateur, deux lames elastiques 
cambrees respect ivement disposees sur les deux bords de 
cette face qui sont adjacents a l 1 arete. 

L' obturateur peut etre realise dans un materiau 
dote d 1 elasticity intrinseque, auquel cas il €St possible 
de pr^voir que chaque lame elastique vienne de matiere 
avec 1 1 obturateur . 

Nganmoins, les moyens elastiques peuvent aussi etre 
essentiellement constitues par un ressort, par exemple un 
ressort realise dans une lame d'acier, presentant deux 
branches reunies par une base encliquetee sur 1 ' arete de 
1 1 obturateur. 

D'autres caracteristiques et avantages de 
1' invention ressortiront clairement de la description qui 
en est faite ci-apres, a titre indicatif et nullement 
limitatif, en reference au dessin annexe, dans lequel : 

- la Figure 1 est une vue schematique en coupe 
longitudinale d'un robot connu, du type auquel 
l 1 invention est applicable; 

- la Figure 2 est une vue de detail eclatee, 
representant en perspective une coupe axiale agrandie 
d'un corps creux, et I'obturateur d'un robot conforme a 
1 ' invention; 

- la Figure 3 est une autre vue en perspective de 
I'obturateur illustr£ a la figure 2, cet obturateur etant 
observe sous un angle d 1 incidence different; 

- la Figure 4 est une vue en perspective semblable 
a la figure 3, representant un obturateur susceptible 
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d'etre equipe pour etre utilise dans un robot: conforme a 
l 1 invention; 

la Figure 5 est une vue en perspective . d'un 
ressort susceptible d'equiper 1' obturateur illustre & la 

5 figure 4 ; et 

- la Figure 6 est une vue en perspective d ! un 
obturateur equipe du ressort de la figure 5 pour etre 
utilise dans un robot conforme a I 1 invention, 

Un robot conforme a 1 ' invention comprend, de fagon 
10 connue , un corps 1 termine par une t§te d' aspiration 2, 
un clapet instable 3, et un circuit d ! aspiration 4. 

La tete d'aspiration 2 est munie d f une jupe 20 qui 
est appliquee en fonctionnement sur la surface a 
nettoyer. 

15 Le clapet instable 3 comprend un obturateur 

oscillant 30 loge dans le corps 1, et deux sieges de 
clapets 31 et 32 que l 1 obturateur vient alternativement 
obturer en fonctionnement. 

Le circuit d'aspiration 4 comprend deux conduits 

20 d'aspiration, 41 et 42, dont les extr<§mit£s inf^rieures 
411 et 421 (figure 1) debouchent dans le corps creux 1 a 
travers les sieges de clapet 31 et 32. 

Les extremites superieures 412 et 422 (figure 1) 
sont relives a une tuyauterie commune d'aspiration 40 a 

2 5 travers un raccord 4 3 a trois branches, lui-meme reli^ a 

une source de depression, telle qu 1 une pompe d'aspiration 
5, a travers un tuyau souple 44. 

Le robot peut egalement etre equip6 d'un support 
inferieur 101 et d ! un support superieur 102, sur lesquels 

3 0 sont respect ivement montes un poids 11 et un flotteur 12 

qui assurent ensemble la stabilite <iu robot dans l'eau. 

En fonctionnement, la pompe 5 induit globalement 
dans le circuit d'aspiration 4 un courant d'eau suivant 
une direction d'aspiration ascendante indiquee par la 
35 fldche A, qui produit, de Tagon connue en soi, 
1 1 oscillation de 1 'obturateur 30. 
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Plus precisement, la depression cr€€e par la pompe 
5 se transmet, a travers l'un des conduits 41 ou 42 , at a 
travers le sidge de clapet 31 ou 32 correspondant, 
jusgu'a la tete d' aspiration 2. 

Si par exemple I'obturateur est applique sur le 
siege 32, aucune circulation d'eau ne s'etablit dans le 
conduit 42, alors qu'un courant d'eau de vitesse 
croissante s'etablit a travers le conduit 41. 

Dans ces conditions, la difference entre les 
pressions qui s ' etablissent sur les faces principales 301 
et 302 de I'obturateur 30 provoque une attraction -de cet 
obturateur vers le siege 31. 

Des que I'obturateur 30 s 1 applique sur le siege 31, 
le flux d'eau qui s'etait etabli a vitesse relativement 
elevee dans le conduit 41 est brusquement interronpu, 
l'energie cinetique de ce flux etant transmise a la 
structure rigide du robot. 

Or, a cet instant, 1'eau presents dans le -conduit 
42 a encore une vitesse nulle ou tres faible, de sorte 
que la tete 2 ne ressent plus 1 1 aspiration de la pompe 5, 
et qu'elle peut se decoller facilement de la surface en 
cours de nettoyage. 

Ainsi, dans la raesure ou le robot a toute liberte 
de mouvement par rapport a cette surface et ou sa 
structure rigide regoit l'energie cinetique du flux 
interrompu, il subit un deplacement . 

Comme le siege 32 a ete libere par I'obturateur 30, 
un flux d'eau a vitesse croissante s'etablit <3ans le 
conduit 42. 

Dans ces conditions, I'obturateur 3 0 est attire 
vers I'obturateur 32 et un nouveau cycle xie 
fonctionnement; identique a celui qui vient d'etre 
decrit, commence. 

II peut cependant arriver, dans les robots oonnus , 
que le d£bit d'eau aspir£ soit trop faible pour que la 
difference de pression agissant sur I'obturateur 30 
provoque une attraction de cet obturateur vers le siege 



6 



2820659 



libre, et soit done trop faible pour d^clencher le 
f onctionnement du robot. 

L 1 invention resout ce probleme en pr^voyant des 
organes elastiques 6 permettant d'ecarter elastiquement 
1 ' obturateur oscillant 30 de chacune de ses positions 
d 1 obturation. 

Ainsi # alors que 1 1 obturateur 30 d'un robot peut se 
trouver parf aitement applique sur l'un des sieges et ne 
pas pouvoir en decoller, il ne peut en revanche se 
trouver entre les deux sieges de maniere telle que les 
flux a travers les conduits 41 et 42 soient parf aitement 
equilibres. 

Dans ces conditions, lorsqu ' un courant d'eau est 
etabli dans le circuit d r aspiration 4, 1 1 obturateur se 
trouve necessairement aspire vers l'un des sieges 31 et 
32, de sorte que 1 1 organe 41astique charge d'ecarter 
1 ' obturateur oscillant 30 de ce siege accumule 1 1 energie 
suffisante pour renvoyer, apres obturation de ce siege, 
1" obturateur en direction de 1 1 autre siege. 

Bien que 1 1 invention puisse etre mise en oeuvre 
suivant de nombreux modes de realisation possibles , la 
description qui en est faite ci-apres se refere a deux 
modes de realisation dans lesquels 1' obturateur est 
conforme en coin et presente deux faces principales 
d' obturation, 301 et 302, qui se rejoignent pour former 
une arete commune 300 (figure 1) . 

L 1 obturateur 30 adopte sa premiere position 
d' obturation lorsque la face d' obturation 3 01 vient 
obturer le siege de clapet 31, et sa deuxieme position 
d 1 obturation lorsque la face d 1 obturation 3 02 vient 
obturer le siege de clapet 32. 

Pour ce faire (figures 1 et 2), l'arete 300 de 
1 ' obturateur 30 est par exemple montee a pivotement dans 
un logement 10 formant pivot du corps creux 1, l'arete 
3 00 et / ou le logement 10 presentant une forme 
parti el lenient cylindrique. 
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Pour permettre une obturation satisf aisante des 
sieges de clapet 31 et 32 nialgre des tolerances 
dimensionnelles de fabrication relativement laches, ces 
sieges de clapet 31 et 32 comprennent des surfaces planes 
respectives, 310 et 320, illustrees a la figure 2 et 
entourant les extremites debouchantes correspondantes, 
411 et 421 , des conduits d' aspiration 41 et 42. 

Comme le montrent les figures 2, 3, et 6, les 
organes elastigues 6 sont par exemple lies a 1 1 obturateur 
3 0 et comprennent des organes 61 associes a la face 
d'obturation 301 et des organes 62 associes a la face 
d' obturation 3 02 de cet obturateur. 

Les organes elastiques 61 et 62 sent ainsi 
respect ivement comprimes, au moins alternativement , entre 
la surface plane 310 et la face d ! obturation 301, et 
entre la surface plane 320 et la face d'obturation 302. 

L.' obturateur 30 peut presenter, sur chacune des 
faces d'obturation 301 et 302, une depression centrale, 
telle que 3 03 et 3 04, qui definit sur cette face deux 
bords tels que 305, 307 et 306, 308, qui sont adjacents a 
l'arete 300 et mutuellement paralleles. 

Dans ce cas, comme le montrent les figures 2, 3, et 
6, les organes elastiques 6 comprennent par exemple, sur 
chaque face d'obturation 301 et 302 de 1 'obturateur 30, 
deux lames elastiques cambrees, telles que 611, €12 et 
621, 622, respect ivement disposees sur les deux bords 
305, 307 et 306, 308 de cette face, qui sont adjacents a 
1 1 arete 3 00. 

Si l 1 obturateur 30 est realise dans un materiau 
dote d f elasticity intrinseque, par exemple dans un 
elastomere, chaque lame elastique telle que 611, €12 et 
621, 622 peut venir de matiere avec 1 ' obturateur 30, et 
notamment etre tail lee dans le bord correspondant , 305, 
3 07, 3 06 et 3 08, de 1 1 obturateur . 

Dans le cas contraire, les organes elastiques 
peuvent par exemple etre const itues par un ressort, tel 
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qu'illustr€ & la figure 5, presentant deux branches r 610 
et 620, reunies par une base commune 600. 

Ce ressort est avantageusement realise dans une 
lame d'acier a ressort et conforme pour que sa base 600 
5 puisse etre encliquetee sur 1 1 arete 300 de l'obturateur 
30, les lames elastiques cambrees 611 et 612, portees par 
la branche 610, venant recouvrir les bords 305 et 307 de 
la face d'obturation 301 de 1 ' obturateur 30 tandis que 
les lames elastiques cambrees 621 et 622, portees par la 

10 branche 620, viennent recouvrir les bords 306 et 308 de 
la face d* obturation 3 02 de l'obturateur 30. 

Outre le fait qu'il est susceptible d'etre amorce a 
coup sur par une depression faible, le robot de 
1' invent ion presente deux autres avantages majeurs. 

15 D'une part, son niveau sonore de fonctionnement est 

considerablement reduit par rapport a celui d'un robot 
connu de meme principe, la reduction de bruit atteignant 
aisement un facteur quatre. 

Et d 1 autre part, le robot de 1 ' invention peut 

2 0 fonctionner avec des conduits 41 et 42 de longueur 
reduite, par exemple de longueur moiti€, sans . presenter 
la moindre def alliance. 
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R EVBND I CAT I ONS 



1. Robot de nettoyage automat i que de piscine, 
comprenant au moins un corps creux <1) , un obturat-eur 
oscillant (3 0) loge dans le corps (1) , et des premier et 
second conduits d'aspiration (41, 42) presentant des 
premieres extremites respectives <411, 421) et des 
secondes extremites respectives (412, 422), les premieres 
extremites respectives {411, 421) des conduits 
d f aspiration (41, 42) debouchant dans le corps creux (1) 
a travers des premier et second sieges de clapet 
respectifs (31, 32), les secondes extremites respectives 
(412, 422) des conduits d 1 aspiration <41, 42) etant 
reliees a une tuyauterie commune d'aspiration (40, 44), 
et I'obturateur oscillant (30) adoptant alternativement, 
en f onctionnement , des premiere et seoonde positions 
d 1 obturation dans lesquelles il obture respectivement les 
premier et second sieges de clapet {31, 32), caracterise 
en ce qu'il comprend en outre des moyens elastiques (6) 
ecartant elastiquement I'obturateur oscillant (30) de 
chacune de ses premiere et seconde positions 
d' obturation . 

2. Robot suivant la revendication 1, caracterise en 
ce que I'obturateur est conforme en coin et presente des 
premiere et seconde faces principales d 1 obturation (301, 
302) se rejoignant pour former une arete commune (300) , 
et en ce que les premiere et seconde faces d' obturation 
(301, 302) viennent alternativement obturer, en 
fonctionnement , les premier et second sieges de clapet 
respectifs (31, 32) . 

3. Robot suivant la revendication 2, caracterise en 
ce que le corps creux (1) presente, entre les deux sieges 
de clapet (31, 32), un logement (10) formant pivot, et en 
ce que I'arete (300) de I'obturateur (30) est montee a 
pivotement dans ce logement {10) . 
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4. Robot suivant la revendication 3, caracteris£ en 
ce qu'au tnoins 1" arete {300) de 1 • obturateur (30) ou le 
logement (10) formant pivot presentent une forme 
partiellement cylindrique, 
5 5. Robot suivant I'une quelconque des 

revendications precedentes, caracterisl en ce que les 
premier et second sieges de clapet (31, 32) comprennent 
des premiere et seconde surfaces planes (310, 320) 
entourant les premieres extremites respectives (411, 421) 

10 des conduits d'aspiration (41, 42), et en ce que les 
moyens elastiques (6) comprennent des premiers et seconds 
moyens elastiques (61, 62) respectivement comprimes, au 
moins alternat ivement , entre la premiere surface plane 
(310) et la premiere face d'obturation (301), et entre la 

15 seconde surface plane (320) et la seconde face 
d 1 obturation ( 3 02 ) . 

6. Robot suivant la revendication 5, caracterise en 
ce que les moyens elastiques (6) comprennent au moins une 
lame elastique cambrSe (611, 612; 621, 622) disposee en 

2 0 regard de chaque face d 1 obturation {301, 3 02) de 

1 1 obturateur (3 0) . 

7. Robot suivant la revendication 6, caracterise en 
ce que chaque face d 1 obturation (301, 302) presente une 
depression centrale (303, 304) definissant, sur cette 

25 face, deux bords (305, 307; 306, 308) adjacents a 1 'arete 
(30 0) et mutuellement paralleles, et en ce que les moyens 
elastiques (6) comprennent, sur chaque face d'obturation 
(301, 302) de l'obturateur (30), deux lames Elastiques 
cambrees {611, 612; 621, 622) respectivement disposees 

30 sur les deux bords (305, 307; 306, 308) de cette face 
(301, 302) qui sont adjacents a 1 1 arete (300). 

8. Robot suivant I'une quelconque des 
revendications precedentes, caracterise en ce que 
1 • obturateur (30) est realise dans un materiau dote 

3 5 d' dlasticite intrinseque. 

9. Robot- suivant I'une quelconque des 
revendications 6 et 7 combinee a la revendication 8, 
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caract£ris£ en ce que chaque lame elastique (€11, €12; 
621, 622) vient de matiere avec 1 ' obturateur <30) . 

10. Robot suivant 1 1 une quel-conque des 

revendi cat ions 6 et 7 , caracterise en ce que les moyens 
5 elastiques sont essentiellement constitues par un ressort 
presentant deux branches (610, 620) reunies par une base 
(600) encliquetee sur 1 1 arete (300) de 1 ' obturateur <30) . 
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Les dits membres sontcontenus au fichier informatique de rOffice europeen des brevets a la date dl 1~ 10— 2001 

Les renseignements fournis sont donnes a titre indicatif et n'engagent pas la responsabilite de I'Office europeen des brevets, 

ni de rAdministration francaise 
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Pour tout renseignement concernant cette annexe : voir Journal Officiel de rOffrce europeen des brevets, No. 12/82 
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